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боты  фрикционных  захватных  устройств  грузоподъемностью  до  10000  Н  и  толщиной 
поднимаемых  листов  до  30  мм.  Указанные  захватные  устройства  применяются  при 
различных подъемно‐транспортных операциях  (подъем листов и металлоконструкций 
















are used at different  lifting and  transport operations  (lifting and moving  the  flat products 
and metal frameworks) on the enterprises of mining and metallurgical industry. 
 
Keywords:  frictional gripping devices,  flat products,  executive  links:  cams,  cone  stop 
link, tests. 
 









Горное и металлургическое оборудование 
Contemporary  Innovation Technique of the Engineering Personnel Training for the Min‐
ing and Transport Industry 2016 
(рисунок  1),  основу  которого  составляют  два  механизма:  кривошипно‐
коромысловый  ДС1В1О1  и  кривошипно‐ползунный  ДС2В2.  Сочетание  этих 
механизмов  дает  ряд  преимуществ:  коромысло  –  кулачек  обеспечивает 
максимальную  силу  прижатия  N,  подвижный  ползун‐клин  с  насеченной 















статическом  расчете  статически  неопределенных  систем  без  учета  сил 
трения в  сравнении с реальными условиями работы;  определялось опти‐
мальное  значение  угла  наклона 2   направляющей,  по  которой  скользит 











Материал  и  результаты исследований.  Перед  проведением  испыта‐
ний  фрикционного  захватного  устройства  в  эксплуатационных  условиях 
проводились опыты на специальном стенде [1]. Конструктивно захват был 











ющие Р1 и Р2  ( 1 2 2
PP P  ), приложенные в точках А1 и А2, при возможных 
перемещениях  звеньев  составляющие  механизмы  имеют  одну  степень 
свободы. Типичная осциллограмма испытаний представлена на рисунке 2. 
После обработки осциллограмм было установлено, что усилия в тягах 
отличаются  от  расчетных  на  5‐10%,  а  максимальная  неравномерность 
нагрузки по щекам и тягам составляет 3:1. 









только  при  достижении  силой Р  определенной  величины  (точки А1  – А6) 
реакция  N  резко  снижалась.  Наличие  такого  гистерезиса  положительно 



















С  уменьшением  2   до  10°  положение  точки  А  менее  устойчиво,  а  при 
   2 5 7   устойчивость  работы  захвата  полностью нарушалась,  разгрузка 
начиналась  в  точках    4 4 4 4, ,   , A A A A   наблюдалось  заклинивание  груза.  В 
этом случае реакция упора N сохраняла свою величину даже при условии 
Р=0  (прямые   5  и 6 ).  Для  освобождения  груза  необходимо  было  прило‐
жить отрицательную нагрузку, т.е. выталкивать груз в обратном направле‐
нии (точки А5, А6). Стабильная работа захвата, при наличии гистерезиса, в 





параметрами насечки:  суммой  углов      и механическими  свойствами 
груза (в основном твердостью), (рисунок 4). Здесь    ‐ угол встречи перед‐
ней грани зуба насечки с грузом,   ‐ угол трения. 
В  случае  наиболее  стабильной  работы  захвата  (  2 20 )  при 
  
2
  наблюдалась  задержка  снижения  силы N  в  начале  разгрузки 
захвата; при    
2
 – кривые нагрузки и загрузки практически совпа‐
дали;  при    
2





димо,  чтобы  насечка  на  исполнительных  органах  отвечала  условию 
  
2
.  При  этом  углы  встречи     и  трения     находились  в  условии 
   0,8 0,9tg tg ,  а  угол наклона направляющей    2 15 20 ,  что обес‐
печит надежную и стабильную работу захватного устройства и предотвра‐
тит заклинивание исполнительных органов. 
Следует  отметить,  что  установленные  требования  к  параметрам 
насечки должны выполняться и для других кинематических схем захватов 
(например двухкулачковых), в которых нет клинового ползуна. Необходи‐





















 ‐ клиновидный упор, угол клина ‐   2 20 . 
















ции  повышенных  динамических  нагрузок  для  создания  искусственных 
условий самопроизвольного срыва груза. Для этого на поднятый захватом 

























Механизм  усиления  прижима  позволил  поднимать  листы  из  верти‐
кального и горизонтального положений без ориентации захвата по центру 
тяжести груза. 
Испытания  показали  достаточно  высокую  надежность  захвата  груза, 




нения  при  монтаже  крупных  металлургических  агрегатов,  металлокон‐
струкций, производственных сооружений, особенно в условиях механиза‐
ции  ремонтных  работ  не  только  на  предприятиях  металлургического  и 
коксохимического  производства  черной  металлургии  и  других  отраслях 
промышленности. 
Выводы. 
1. При  разработке  новых  конструкций  фрикционных  захватных 
устройств  необходимо  совмещать  функции,  выполняемые  вспомогатель‐
ными  механизмами.  Это  упрощает  конструкцию  и  повышает  ее  надеж‐
ность. 
2. Как показали лабораторные и  промышленные испытания,  со‐
вершенствовать конструкции захватного устройства более целесообразно, 
связывая  исполнительные  органы  –  кулачки  с  плоскими  упорами.  Такое 
решение препятствует скольжению груза и снижает возможность его сры‐
ва при захвате и освобождении груза. 
3. Надежность  работы  фрикционного  захватного  устройства 
определяется соответствием профиля исполнительных органов, механиче‐
ским свойствам металла груза и повышается с уменьшением суммы углов 
  ; при этом стабильная работа захвата возможна при      80 85 ; 
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измерительного  генератора F‐метра на  основе  линейной  комбинированной операци‐
онной схемы. 
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Введение.  В  устройствах  экспрессного  контроля  качества  желе‐
зорудного  сырья  широко  используют  метод  F‐метра,  позволяющий  до‐
